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Dynamic spine stabiliser - comprises two mechanical systems with prongs 

and shock absorber between, designed to fit easily to spine 
Patent Assignee: SOC MEDICAL OP (MEDl-N) 
Inventor: ELBERG J; ROBINE D 

Abstract (Basic): FR 2681525 A 

A dynamic spine stabiliser consists of two mechanical systems (1 ) 
with a shock absorber (9) in between them. Each of the mechanical 
systems is shaped so that it can adapt perfectly to the anatomy of the 
spine or sacrum. 

Each of the mechanical system has prongs (2,3) with reciprocal 
angles, and each distal end has an inverse conical projection (5) for 
attaching to the shock absorberThe shock absorber can be of a multiple 
nature and both its spirals and the prongs can have holes for fixing 
screws. 
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(§4) Dispositif de stabilisation soupie ou semi rigide du Rachis notamment Humain par voie posterieure. 



(57) L'invention conceme un dispositif de stabilisation dy- 
namique soupie ou semi rigide du rachis notamment hu- 
main par voie posterieure associant deux systernes meca- 
• niques places de part et d'autre des faces laterales hautes 
et basses des epineuses relies entre eux par un systeme 
amortisseur. 

Le but de ce systeme etant apres pose de corriger les 
deficiences discaies et musculo ligamentaires et de ce (ait 
lirniter les douleurs. 

La technique de pose est simple et le geste chirurgical 
rapide. 
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La presente invention concerne un materiel de stabilisa- 
tion dynamique du rachis par voie pcsterieure. 

II existe sur le marche une multitude de systemes stabi- 
lisateurs du rachis par voie pcsterieure dont la technique est 
5 basee. sur. le systeme de vissage pediculaire, associe de plaques 
rigides ou de ligaments artificiels necessitant une chirurgie 
lourde . 

Aussi un des buts de la presente invention est-ii de four- 
nir un dispositif mecanique permettant d'eviter le pcsitionne- 
10 ment.d'un systeme rigide de stabilisation du rachis. car voie 
posterieur e . 

Le systeme suivant 1' invention perraet dans le cas de defi- 
cience : discale, des ligaments inter et sous epineux de com- 
penser cette deficience par l'adjonction d • un systeme dynami- 

15 que souple et semi rigide. 

Les essais en labofatoire ont perrais de montrer qu'un tel 
systeme dynamique monte sur une piece anatomique (ceile-ci 
etant placee dans un contexte identique a celui du rachis no- 
tamment humain) permet de pallier aux deficiences -discales et 

20 musculo ligamentaires qui entrainsnt douleurs et instability. ' 
Un autre but de "l" invention est de fournir un dispositif 
de ce type qui est de pose aisee. 

Ces buts, ainsi que d'autres qui apparaitront par la suite 
sont atteints par un dispositif de stabilisation dynamique du 

25 rachis notamment humain par voie posterieure comprenant d'une 
part, un systeme mecanique qui s'applique de part et d'autre 
de la partie basse et haute des epineuses, d'autre part d 1 un ' 
systeme dynamique souple et elastique relie au systeme mecani- 
que, que nous nommerons amortisseur. 

30 1) PARTIE ANATOMIQUE D0RS0-L0ME AIRE 

La figure 1 represente le systeme mecanique en contact 
avec le rebord bas de l'epineuse. Les parties (2) et (3) sont 
en contact avec les bonds lateraux de l'epineuse. La partie 
(4) est en contact avec le bas de l'epineuse. L'epineuse est 

35 done apres position du system mecanique (1) totalement soli- 
daire de ce dit systeme. 
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Les parties (2) et (3) ferment un angle reciproque sur les 
faces internes du systeme mecanique pour un meiileur position- 
nement et contact avec les faces lateraies de l'epineuse. 

A i'extremite distale du systaae mecanique est positionne 
5 un petit cylindre ou teton (5) de forme conique inversee per- 
mettant de fixer 1 ' amor t is s eu r scuple ou semi - r igide ' ( 9 ) de 
tailles differentes. La forme conique du teton (5) solidarise 
totaiement 1 1 anio r t is s eur au syste^ie mecanique. 

La figure 2 represente le systems mecanique en contact 
10 avec le rebord haut de l'epineuse de la vertebre inferieure. 
Les parties (6) et (7) forment un angle reciproque par 
rapport a 1 1 axe horizontal du systeme mecanique ce qui perraet 
apres positionnement du systke mecanique bas une parfaite 
ionction en regard de l'anatociie vertebrale. 
15 tfn ligament synthetique de rer.fort passe par l'axe de 

1 1 amor tisseur qui a pour but apres pose de celui ci 3 de prati- 
quer un lacage . inter epineux ce qui augments le maintien et 
la stabilite de l'ensemble du systerae. 
2) P ARTIE ANATOMIQUE L0MB0- S AGREE 
20 La figure 4 represente le systerae mecanique suivant 1 ' in- 

vention qui se localise au niveau sacre. 

Sur la partie proximale est positionne un teton (12) per- 
mettant de recevoir 1 1 amo r t i s s e ur scuple cu semi-rigide de la 
meme maniere que decrit en regard du descriptif effectue par 
25 la figure 1 . 

Les parties (9) et (10) sont profilers en forme d'helices 
applaties pour s f adapter a la morphologic du sacrum. 

Les trous (14) sont disposes cans I'axe de chaque helice 
leurs formes permettent lorsque la vis est en place, une angu- 
30 lation 'd ' environ 30°. 

Ces deux helices sont jointives en formant un arc de cer- 
cle (13) qui sera en contact de l'epineuse de la premiere ver- 
tebre sacree. 
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1/ Dispositif de stabilisation dynamicus cu rachis no^: 
bumain par voie nosterieure comprenant d'une part au 
deux svstemes mecaniaues, et d* autre part, up. amortisseur 
cooperant avsc ies deux systemes mecaniques . Caracterrse par 
le fait que chaque systeme mecanique est profile de facon 
a s' adapter parf aiterr.ent a I'anatomie du ;rachis lorr.baire 
ou sacre . 

2/ Dispositif selon ia revindication 1 caruciense par le iait 
que" les parties en contact avec les rebords bas de 1 1 epmeuse 
2 •■"-t 3 d'un des svsteraes mecaniques- forment un angle 
recioroaue sur les faces internes du systeme, d' autre part 
possede'a sont extremite distale un teton ( 5 ) de forme 
ccnique inverse - _ 

3/ Dispositif selon la revendication 2 caracterise par le faiu 
que" les parties en contact avec les reborts bas de l'epineuse 
2 a t 3 d'un des systemes mecaniques font un ensemble ( 1 ) 
muttit a son extremite distale d'un teton conique inverse 
permettant de soiidariser i ' amortisseur ( 9 ) a 1' ensemble 
"(1) 

a I Disoositif caracterise par le fait que chaque heirce (Q) 
et (10) sont munies de receptacles pour vis passant par 
I'axe XX' de chaque heiice (9) et (10) que ces receptacles 
presentent una iriclinaiscn de '30 degres par rapport a la 
perpendicuiaire de 1 ' axe de la vis XX' . 

5/ Dispositif selon 1 ' une des queiconques revendications 1 4 
caracterise du fait que 1 ' amortisseur (9) est de taille 
multiple. 



PLANCHE 1 
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